Управляемая модель робота «Луноход» by Ржеутский, А. А. & Томчук, Н. С.
~ 46 ~ 
УПРАВЛЯЕМАЯ МОДЕЛЬ РОБОТА «ЛУНОХОД» 
 
Ржеутский А.А.1, Томчук Н.С.2, 
1студент 4 курса ВГУ имени П.М. Машерова; 2учащийся Новкинской СШ Витебского района,  
г. Витебск, Республика Беларусь 
Научные руководители – Галузо И.В., канд. пед. наук, доцент; Байдаков В.А. 
 
Есть много различных определений для слова робот. Одно из них предполагает, что машина, которая 
будет рассматриваться как робот, должна ощущать динамично изменяемую среду и реагировать на эти 
изменения практически без вмешательства человека.  
Идея проекта следующая: робот-луноход должен выполнять незамысловатые действия, как например, 
двигаться вперед, назад, выполнять повороты, определять расстояние до препятствий, уметь автоматически 
объезжать препятствия. 
Задачи: разработать модель лунохода с учетом наличия материальной базы и уровня подготовлен-
ности учащихся; создать программное обеспечение для работы лунохода; изготовить действующую мо-
дель лунохода.  
Цель – создание действующей модели лунохода для дальнейшего экспонирования на выставки в 
школьном музее космонавтики. 
Результаты и их обсуждение. Важный момент, на котором никто в своих проектах не заостряет 
внимание – это алгоритм работы вашей поделки. В данном конкретном случае – это то, как именно будет 
перемещаться наш робот-луноход. Речь идет об автоматическом управлении без участия человека. 
Вот этот простой алгоритм, записанный словами: 
1. Измеряем расстояние до препятствия впереди. 
2. Если это измеренное расстояние меньше значения DST_TRH_BACK (сокращение от 
distancethreshold), то останавливаемся и двигаемся задним ходом одновременно поворачивая. Направле-
ние поворота выбираем так: если ранее уже поворачивали влево, то поворачиваем вправо и наоборот. 
3. Если измеренное расстояние больше чем DST_TRH_BACK, но меньше чем DST_TRH_TURN, то 
просто поворачиваем. Направление поворота выбираем случайно. 
4. Если до препятствия далеко, то просто едем вперед. 
5. Повторяем все сначала. 
Для робота-лунохода были выбраны два ведущих колеса. Поэтому можем выполнить (запрограм-
мировать) несколько типов поворотов: 
 плавный поворот, все колеса вращаются, но колеса с одной стороны вращаются быстрее; 
 резкий поворот, колеса вращаются только, с одной стороны; 
 разворот на месте; как трактор, колеса одной стороны вращаются назад, а другой – вперед. 
Компоненты устройства. 
1. Arduino UNO R3. 
2. Моторы постоянного тока (DC) с вращением в обе стороны – 2 шт. 
3. Колеса – 6 шт. 
4. Плата для управления 4-мя DC моторами – MotorDriveShield L293D. 
5. Ультразвуковой измеритель расстояния HC-SR04.  
6. Аккумуляторы Ni-MN 1.2 В – 8 шт. 
7. Пластиковый бокс держатель для батареек, BatteryBoxholder 4 AA Batteries – 2 шт.  
8. Аккумулятор типа «Крона» 9 В – 1 шт. 
9. Опционально тумблер — выключатель питания. 
Одним из популярных УЗ датчиков является HC-SR04. Функционально он напоминает датчик Parallax 
PING. Эти датчики излучают импульс с частотой 40 КГц при подаче сигнала на вход синхронизации. Датчик 
измеряет время, за которое звуковой импульс вернется обратно, после чего на выходе формирует 
пропорциональный этому времени широтно-модулированный сигнал. В случае Parallax PING линия для 
подачи сигнала и для приема является одной и той же, в HC-SR04 эти линии разделены. Заявленная дальность 
действия HC-SR04 составляет 450 см. Блок-схема робота-лунохода представлена на рисунке 1. 
Двигатели, которые использовались для построения выше приведенного робота, называются  
FA-130RA-18100. Это компактные игрушечные моторы. Они могут потреблять около 0.1 – 0.2 А на холостых 
оборотах. В реальной работе их токопотребление может составить 0.5 А.  
У стандартных 3-вольтовых двигателей скорость холостого хода составляет 12300 об/мин. Это очень 
быстро, поэтому нам потребовались редукторы. После сборки шасси установили держатель для батареек 
8AA. Он обеспечит двигатели напряжением 12 В, на которое они и рассчитаны. Микроконтроллеры и прочая 
электроника будут запитаны от 2 батареей 18650. 
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Рисунок 1. Блок-схема робота-лунохода 
 
Заключение. В результате выполнения работы у нас получилась рабочая модель робота-лунохода для 
музея космонавтики. Модель прошла апробацию и получила диплом первой степени на областной выставке 
технического творчества школьников. 
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Цифровая обработка сигналов широко применяется для их фильтрации от случайных помех. Од-
ним из способов фильтрации является коды исправляющие ошибки. Коды, исправляющие ошибки, бы-
вают блоковые и древовидные. Поскольку коды, исправляющие ошибки, широко применяются в систе-
мах дальней космической связи и в различных система телекоммуникации, то детальное изучение таких 
кодов актуально и своевременно. Цель – рассмотреть принцип построения блоковых кодов Хэмминга на 
основе порождающей матрицы и порождающего многочлена. 
Материал и методы. Материалом исследования, изложенного в данной работе, является цифро-
вая обработка сигналов. Предметом исследования выступают блоковые коды Хемминга. Методы иссле-
дования – анализ, синтез, обобщение. 
Результаты и их обсуждение. В данной работе методы цифровой обработке сигналов рассматри-
ваются на примере блоковых кодов Хэмминга V(9,3) и циклических кодов такой же размерности. В каче-
стве порождающей матрицы кода Хэмминга V(9,3) была выбрана матрица: 
 
Порождающая матрица циклического кода была составлена на основе следующего порождающего 
многочлена: 
 
Этот порождающий многочлен соответствует следующей порождающей матрице :  
 
Размерность рассматриваемого кода равна 3 , поэтому в качестве информационных слов будет 
следующий набор из векторов длинной 3: (000), (001) , (010) , (011), (100), (101), (110), (111). 
Кодовые слова можно получить по формуле: Gic   [2]. 
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